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1.1 Latar belakang  
Quadcopter atau dikenal dengan UAV (Unmanned Aerial Vehicle) 
merupakan salah satu dari berbagai macam robot terbang yang telah 
dikembangkan oleh berbagai pihak. Sebuah quadcopter juga disebut 
helicopter quadmotor yang diangkat dan didorong oleh empat motor sehingga 
dapat terbang. (Wili, 2016). 
Pada saat ini quadcopter dikenal dengan istilah drone, tengah popular 
di kalangan masyarakat perkembangan teknologi ini membuat quadcopter 
juga mulai banyak diterapkan, terutama di bidang bisnis, industri, dan 
logistik. Dalam dunia industri, quadcopter telah dimanfaatkan dalam 
berbagai macam layanan seperti pemadam kebakaran hutan, pengawasan 
infrastruktur, pengiriman paket barang, eksplorasi bahan tambang, pemetaan 
daerah pertanian, serta pemetaan daerah industri. (Suroso, 2018) 
Menurut Williard, et al (2011).Quadcopter adalah portable 
microelectronis system yang terdapat banyak sekali perangkat-perangkat 
elektronik yang berukuran sangat kecil, seperti motor, komponen sensor dan 
tranduser, serta kamera. Perangkat-perangkat kecil tersebut diintegrasikan 
satu dengan yang lain sehingga membentuk sebuah sistem sehingga 
quadcopter dapat melakukan operasi terbang. 
Quadcopter dapat dikendalikan dengan keinginan manusia 





gelombang radio sebagai sistem komunikasinya. Selain itu, quadcopter dapat 
diaplikasikan menggunakan berbagai macam sistem kendali seperti joystick, 
leap motion, dan lain-lain (Hernandez-Martinez, et al., 2015). Quadcopter 
memiliki empat pergerakan yakni roll (gerakan kekiri dan kekanan searah 
sumbu y), pitch (gerakan ke depan belakang searah sumbu x), gaz (gerakan 
keatas dan bawah searah sumbu z), serta yaw..(gerakan berputar ke kiri dan 
kanan yang berotasi pada sumbu z) (Kusuma, 2012). 
Komunikasi wireless merupakan media transmisi antara pengiriman 
data (transmitter) dengan penerima data (receiver) tanpaaperantara kabel. 
Data-data yang bergerak dari pemancar (transmitter).menuju penerima 
(receiver) merambat secara bebas di udara. Data-data tersebut, berbentuk 
sinyal radio dengan frekuensi yang bermacam-macam.aFrekuensi tersebut 
memiliki hubungan berbanding terbalik dengan panjang gelombang 
merambat di udara. (Malvino, 1995). 
 Pada bagian pemancar (transmitter) berfungsi memberikan sinyal 
perintah dan kemudian perintah tersebut akan diterima oleh receiver. Dalam 
hal ini bagian pemancar adalah remote control yang akan mengendalikan 
quadcopter secara otomatis, sedangkan bagian penerima (receiver) 
dihubungkan pada quadcopter.b 
Berdasarkan permasalahan yang diuraikan pada paragraph di atas, maka 
dalam penelitian ini mengambil topik dengan judul “Pengembangan sistem 
kendali berbasis wireless pada quadcopter dengan menggunakan Arduino uno 





kendali yang tepat untuk diterapkan langsung ke objek penelitian yaitu 
quadcopter. 
1.2 Rumusan Masalah 
Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan di atas, maka 
didapatkan rumusan masalah dalam penelitian ini sebagai beikut : 
1. Bagaimana mengembangkan sistem kendali berbasis wireless pada 
quadcopter ? 
2. Bagaimana memperoleh data kecepatan, data perbandingan kecepatan 
dengan tegangan serta gaya dorong setiap brushless motor dari drone 
quadcopter ? 
 1.3 Tujuan 
Berdasarkan rumusan masalah maka tujuan dari penelitian ini adalah : 
1. Merancang mengembangkan sistem kendali berbasis wireless pada 
quadcopter. 
2. Memperoleh data kecepatan, data perbandingan kecepatan dengan 
tegangan, dan gaya dorong setiap brushless motor dari quadcopter. 
1.4 Manfaat 
Berikut adalah manfaat dari penulisan tugas akhir ini, sebagai beikut : 
1. Agar dapat membuat sistem yang tepat untuk sistem kendali drone 
quadcopter berbasis wireless. 
2. Agar dapat menjadi refrensi bagi mahasiswa maupun kalangan 





mikrokontroller arduino UNO ataupun jenis-jenis mikrokontroller 
lainnya.   
3. Agar dapat menjadi refrensi bagi mahasiswa maupun kalangan 
akademik yang akan meneliti tentang drone quadcopter ataupun jenis-
jenis pesawat tanpa awak lainnya. 
1.5 Batasan Masalah 
Berikut merupakan batasan masalah agar lebih fokus pada pembahasan 
untuk penelitian yang akan dilaksanakan, sebagai berikut : 
1. Objek penelitian pada quadcopter RTF( ready to flight) ZMR250; 
2. Perancangan dan pengembangan hanya sebatas memprogram sistem 
kendali wireless serta kecepatan brushless motor pada quadcopter 
dengan software Visual Studio 2019 dan Arduino ID 
